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審 査 の 要 旨 
【批評】 
現在行われている多くのロボットマニピュレータの干渉回 遪動作計画研究が CP（連続軌 遈）動作を 






重要な点は計算時間である．マップの生成，スケジューリングにかかる時間は，掲載されている例 で 25 
ミリ秒程度と十分に短時間であり，台数が増えた場合にも線形で増加する，との性質がわかっ てい
るとのことであり，これらの考察をより詳細にすることが求められる． 
アルゴリズムは完全に閉じていることが重要であり，そのため，デッドロック回 遪解が見つからな い
場合に，上位アプリケーションプログラムへその旨返すという仕様は妥当なものである．しかし次 に重要
となるのが，いかに強いアルゴリズムであるか，という点であり，その評価のためには，どの ような頻
度でデッドロック回 遪に失敗するのか，より詳細な検討が求め 
本アルゴリズムでは，動作コマンドはひとつずつ独立にシーケンシャルに送られてくることが前提 
としており，複数個のコマンドでひとつの作業という考え方は導入されていない．しかし作業の中に 
は続けて実行しなければならず，その途中でデッドロック回 遪してはまず 
なケースへの対応として，今後，コマンドのパッケージ化等の詳細な検討を逭めることが求められる． 
本アルゴリズムでは，ロボットコントローラをブラックボックス化しているが，ある程度の情報が 得
られることが前提となっている．コントローラによって作成される軌 遈は手先台形速度軌遈 り，最
高手先速度，加速度，現在位置姿勢は既知であり，コマンド自体は上位アプリケーションによ り単体では
実行可能と判定されている．これらのほかに，前提とされていることはないか，など，確 認と明確な記
載が求められる． 
 
【最終試験の結果】 
平成２７年１月２６日、システム情報工学研究科において、学位論文審査委員の全員出席のもと、 著者
に論文について説明を求め、関連事項につき質疑応答を行った。その結果、学位論文審査委員全 員によ
って、合格と判定された。 
 
【結論】 
上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき、著者は博士（工学）の学位を受けるに十分 な
資格を有するものと認める。 
